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Abstract of FR2747599 

The arm of the robot (1 ) picks up each tube on 



deliver (2) and places it in appropriate spatial 
relationships, for which the robot has 
previously been programmed, with first one, 
then another of several peripheral heads (3. 4, 
5). Each head performs a specific machining - 
eg. drilling - or manipulative - eg. bending - 
operation, detenmined in detail by the robot's 
controller (6), implementing a comprehensive 
program (7). The program includes a quality 
control stage, following which the robot places 
pieces which conform to specification on a 
rack (8) for further processing or dispatch, 
unsatisfactory pieces being rejected. 
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@ DISPOSUIF POUR TOUS LES TYPES D'USINAGE DE TUBES IWETALLIQUES. 

(57) La presente invention conceme un dispositif pour I'usi- 
nSpe des tubes m^talliques, particuli^rement mais non liml- 
tativement pour le cintrage, caracterise en ce qu'il consiste 
en au moins un robot (1) associ^ k un ou des pSriph^rlques 
directement pllotes par le robot. 
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La pi^nte invention a pour objet un dispositif pour I'usinage des tubes 
m^talliques ou en alliages. 

Plus particuliferemcnt, Tinvention conceme un dispositif pour le cinU:age des 

tubes. 

5 On connalt d6jk des systfemes pour le cintrage des tubes. 

Ces syst&mes sont toujours composes d*une cintreuse trois axes avec un 
environnement de machines p^ph^riques autonomes, I'ensemble 6tant reli^ par un 
syst&me de bras ou par un robot. 

Ces systfemes donnent satisfaction dans I*optique d'une utilisation 
1 0 sp&afique, ^ savdr quails sont bien adapt& aux trfes grandes series et h des families 
de pieces. Lcs produits ou les pitees sont entiferement terminus sans operation de 
reprise. 

Les principaux inconv€nients de tous les systfemes connus sont leur manque 
de souplesse et leur inadaptation aux petites series. 
1 5 En effet, dans un processus de cintrage, la pifece est repositionnde par un 

gabarit m&anique bien sp^cifique k chaque pifece. De plus, les operations doivent 
Stre ex6cutees dans une suite qu'il n'est pas possible mdcaniquement de changer, ce 
qui limite ces systfemes dans la realisation de pifeces complexes. D'autre part, il y a 
[dusieurs elements dans ces systfemes k programmer et k synchroniser ce qui 
20 augmente d'autant le temps de mise en convoi. 

Ces dispositifs classiques etant complexes dans leur conTiguration, ils sont 
dif ficiles h automatiser. 

Le probteme k resoudre consiste k concevoir un dispositif souple permettant 
de s'adapter rapidement k une demande ponctuelle par exemple pour faire de la 
25 sous*traitance. 

Conformement k Pinvention. le problfeme est resolu par un dispositif pour 
Tusinage des tubes metalliques, particuliferement mais non limitativement pour le 
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cintrage, caract^ris^ en ce qu'il consistc en au moins un robot associ^ k un ou des 
pdriph^riqucs directcment pilots par le robot. 

Ce dispositir comporte un systfeme de commande du robot. Le robot est 
pilots et contrdl^ par des moyens informatiques reli^ au syst^me de commande. 
5 A vantageusement, le robot sera de grande envergure rapide et precis. 

D*autres caract^ristiques et avantages de Tinvention apparattront plus 
clairement k la lumi^re de la description qui va sui vre, donn^ k titre illustratif mais 
nullemenl limitatif en r^f^rence 4 la flgure unique annexfe montrant les difT^rents 
^I6ments constitutifs d'un dispositif pour le cintrage de tube suivant Pinvention. 
10 La r ^gure montre un dispositif selon I 'invention comportant un robot ( 1 ), un 

systfeme de d^bit (2), un p6riph6rique de grugeage (3), un p^riph^rique de cintrage 
(4), un p^riph^rique d'emboutissage (5), un systdme de commande (6) du robot 
(1), des moyens informatiques (7) de pilotage et un rangement (8). 

Le robot (1) est form^ classiquement d'un bras muni d'organes de 
1 5 prehension tels qu'une pince, d'actionneurs pneimiatiques, etc... 

Le robot est confu de telle mani&re k assurer les mouvements des tubes au 
niveau du p^riph^rique de cintrage, ce qui a pour effet de faire disparaitre la 
cintreuse trois axes. Les gabarits de positionnement disparaissent ^galement 

Le p^riph^rique n'effectue plus que la fonction de cintrage. 
20 Le dispositif fonctionne de fa^on non directive comme suit : 

Le tube d^coup^ coulisse par rinterm&liaire d'un syst&me de d^hit (2) 
jusqu'au robot. 

Le lobot prend ce tube pour le conduire k un premier p^riph^rique oH ledit 
tube subit par exemple un pergage. 
2 5 Ensuite, le tube est conduit par le robot jusqu'au p^ph^rique de cintrage. 

La tSte de cintrage est simplifl^ par rapport k Tart ant^eur, les gabarits de 
positionnement dans Tespace disparaissant. 

Les trajectdres du robot et le positionnement des pitees par rapport k la tfite 
de cintrage sont d6termin& directement par la CAO en fonction des plans des pitees 
30 k r6aliser. 
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De manifere pr^f^rentielle, la tete de cintrage comportera diff^rentes gorges 
de cintrage permettant d'obtenir des types de cintrage avec difKrents rayons sui vant 
les besoins du travail effectuer 

Une fois le cintrage du tube effectu^, la pifece est positionn^e par le robot sur 
5 un poste de contrdlc ou se trouve un gabarit qui v^rifie la quality du produit 
fabriqu^. 

Si le produit ne correspond pas au gabarit de contrdle. done ne r^pond pas 
au critferc de quality, il est mis au rebut par le robot, sinon il est placd par celui-ci sur 
un poste de rangement (8). 
1 0 Toutefois. il faut noter que les pertes r&ultant d*un cintrage par le dispositif 

suivant Tinvention diminucnt par rapport h un systfeme classique, et ce, grSce k la 
prteision de geste du robot. 

On obtient ainsi des pieces k d^Iai court et k coflt r&iuit 
Le dispositif exploite k fond les outils notamment la CAO et le robot qui ne 
1 5 joue plus seulement le r61e de lien entre les diff^rents pdriph^riques mais permet de 
positionner les pifeces dans I'espace par rapport aux diffdrents p^riph^riques suivant 
la nature des pieces k manipuler. 

Ce dispositif permet de mixer les operations de cintrage, emboutissage. 
gnigeage, contrdle avec une excellente souplesse et modularity. 
20 Les p6riph6riques sont plus simples dans leur conception puisque toutes les 

operations n^cessitant un mouvement de la pifece dans 1 'espace sont effectu^es par le 
robot. Cela r^duit encore le coQt de Tinstallation par la moindre complexity des 
diff brents pdripheriques. 

Comme le robot est reiement central du dispositif des moyens 
2 5 informatiqucs pilotent le robot qui pilote les dif fdrents periphdriques. 

II n'y a plus qu'un systfeme k programmer ce qui diminue le temps de mise 
en convoi et augmente la souplesse d'utilisation. 

II est possible d'optimiser les operations effectuees par le dispositif par des 
programmes sur disquettes ou CD ROM suivant la nature du produit 
30 Ceci est trfes avantageux pour une entreprise de sous-traitance qui peui 
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s'adapter h la demande des entrepriscs clientes. 

En plus, le dispositif ne n&essite qu'une faiWe main d'oeuvre. 

L'application de I'invention n'est pas limit^e aux cintrcuses; on peut 
I'appliquer par exemple k I'emboutissage. k la soudure. h tous les types d'usinage 
5 (filtage, fraisage...)- 
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REVENDICATIONS 

1 . Dispositif pour I'usinage des tubes m^talliques, particuli^rement mais non 
limitativement pour le cintrage, caract^ris^ en ce qu'ii consiste en au moins un robot 
(1) assod^ a un ou des pdriph^riques directement pilot^s par le robot 

2. Dispositif selon la revendication 1. caract^ris6 en ce qu'il comporte un 
syst^e de oommande (6) du robot (1). 

3 . Dispositif selon Tune quelconque des revendications 1 et 2, caract^ris^ en ce 
que le robot (1) est pilots et control^ par des moyens infonnatiques reli& au 
systtoie de commande (Q. 

4 . Dispositif sdon la revendication 1. caract^ris6 en ce que le robot est de 
grande envergure. 

5 . Dispositif selon la revendication 1, caract^is^ en ce qu'il comporte un 
p6riph6rique de cintrage, ledit p6ripWrique de cintrage 6tant r^duit i la simple 
fonction de cintrage- 

6 . Dispositif selon la revendication 3. caract6ris6 en ce que la t6te de cintrage 
du p6riph6rique de cintrage comporte diff^rcntes gorges de cintrage permettant 
d'obtenir des types de cintres avec diff^nts rayons. 
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